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Virus Corona (COVID-19) adalah virus yang sedang menjadi pandemi di dunia. Di Indonesia, 
tercatat lebih dari 700 ribu kasus positif dengan lebih dari 21 ribu orang meninggal akibat 
infeksi virus corona. Penanganan pasien COVID-19 tentu perlu menjadi perhatian untuk 
mengurangi penyebaran virus tersebut.  Upaya yang bisa dilakukan adalah meminimalkan 
kontak kecuali memang sangat mendesak dan darurat. Penggunaan robot sebagai pelayan medis 
menjadi alternatif untuk mengurangi kontak dengan pasien yang dikarantina. Robot pelayan 
medis dapat digunakan untuk melaksanakan pelayanan rutin seperti mengantar makanan, obat 
atau keperluan lain yang sifatnya tidak mendesak. Dalam penelitian ini, Robot yang telah 
dirancang mampu dikendalikan menggunakan gawai berbasis Android yang dikoneksikan 
menggunakan jaringan tanpa kabel. Robot yang telah dirancang juga memiliki fitur untuk video 
call sebagai sarana konsultasi jarak jauh dengan tenaga kesehatan. Selain itu, Robot tersebut 
juga mampu membawa beban hingga 40 kilogram.  
Kata Kunci: COVID-19, Robot, Medis 
Abstract 
The Corona virus (COVID-19) is a virus that is currently becoming a pandemic in the world. 
In Indonesia, there were more than 700 thousand positive cases with more than 21 thousand 
people dying because of corona virus infection. The treatment of COVID-19 patients needs 
attention to reduce the spread of the virus. It needs to minimize contact unless it is very urgent 
and emergency. The use of robots as medical assistants is an alternative to reduce contact with 
quarantined patients. Medical assistant robots can be used to carry out routine services such 
as delivering food, medicine or other non-urgent needs. In this study, a robot that has been 
developed can be controlled using an Android-based device that connected using a wireless 
network. The robot also has a feature to video calls for remote consultation with the doctor. In 
addition, the robot is also capable of carrying loads of up to 40 kilograms. 
Keywords: COVID-19, Robot, Medical 
 
I. PENDAHULUAN 
Coronavirus Disease (COVID-19) adalah 
sebuah penyakit infeksi yang disebabkan oleh virus 
baru. Penyakit tersebut menyebabkan penyakit pada 
respiratori atau pernapasan. Seperti halnya penyakit 
flu, penyakit corona memiliki gejala seperti batuk, 
demam dan kesulitan dalam bernafas jika kondisi 
sudah parah. Virus Corona menyebar dengan cepat 
melalui kontak fisik dengan orang yang terinfeksi. 
Penyakit Corona termasuk dalam penyakit pandemi 
dimana penyebaran penyakit tersebut hampir 
mencapai seluruh negara di dunia. Tercatat lebih dari 
79 juta kasus terkonfirmasi dengan lebih dari 1,7 juta 
orang meninggal dunia akibat infeksi virus corona 
yang terjadi di 222 negara. Sedangkan di Indonesia, 
jumlah kasus positif yang terkonfirmasi lebih dari 
700 ribu dengan jumlah pasien yang meninggal 
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dunia lebih dari 21 ribu (Satgas Penanganan 
COVID-19, 2020). Kasus tersebut masih terus 
bertambah setiap harinya. Sehingga hal tersebut 
tentu perlu menjadi perhatian karena pasien 
terkonfirmasi COVID-19 harus ditangani secara 
khusus.  
Hingga saat ini tercatat 342 tenaga medis juga 
emnjadi korban akibat terinfeksi COVID-19 
(Kompas, 2020). Hal tersebut tentunya perlu 
menjadi perhatian saat penanganan pasien COVID-
19 yang harus meminimalkan kontak kecuali sangat 
darurat. Alternatif upaya untuk mengurangi kontak 
dengan pasien dapat dilakukan dengan 
pemberdayaan robot yang mampu menggantikan 
atau membantu petugas kesehatan dalam 
memberikan pelayanan terhadap pasien karantina 
COVID-19. Salah satu tugas petugas kesehatan yang 
dapat digantikan oleh robot adalah tugas rutin 
pengantaran makan, obat ataupun alat kesehatan 
lainnya yang bersifat pelayanan rutin dan tidak 
darurat. Oleh karena itu, perlu adanya penelitian 
terkait pengembangan robot semi otomatis sebagai 
alat bantu petugas kesehatan dalam melayani pasien 
karantina COVID-19. 
Berdasarkan cara pengendaliannya, robot 
terbagi menjadi 2 jenis yaitu Robot yang 
dikendalikan (Controlled Robot) dan Robot otomatis 
(Autonomous Robot). Robot otomatis biasanya 
beroperasi dalam sebuah lingkungan dengan sebuah 
kondisi batas tertentu (Brooks, 1985). Salah satu 
contoh robot otomatis adalah robot sepak bola yang 
mampu mendeteksi bola dan membawa bola ke 
gawang secara otomatis (Suryawan, Muhimmah, & 
Adi, 2020). Berbeda dengan robot otomatis, robot 
yang dikendalikan memiliki sistem lebih sederhana 
karena sistem lebih terbuka dan tidak banyak 
informasi umpan balik yang harus diolah. Robot 
yang dikendalikan memiliki variasi yang cukup luas. 
Beberapa penelitian menunjukan bahwa dapat 
dikendalikan melalui media suara antara lain Robot 
yang di untuk membantu pasien (Pramanik, et al., 
2016), Robot yang mampu dikendalikan dan 
membedakan suara pengendali antara anak-anak 
atau dewasa (Jung, et al., 2013), dan robot yang 
dapat dikendalikan melalui suara berbasis ROS 
(Megalingam, Reddy, Jahnavi, & Motheram, 2019). 
Hanya saja pengontrolan melalui perintah suara 
memiliki berbagai kekurangan mengingat 
banyaknya gangguan suara yang akan mengganggu 
proses pengontrolan.  
Robot yang dikendalikan cukup banyak 
dimanfaatkan untuk membantu pekerjaan manusia. 
Beberapa penelitian yang berkaitan dengan hal 
tersebut antara lain adalah implementasi robot semi 
otomatis sebagai alat untuk membersihkan 
lingkungan yang berbahaya bagi manusia. Robot 
tersebut dirancang untuk dapat dikendalikan secara 
jarak jauh menggunakan gelombang radio (Muthiah, 
Nirmal, & Sathiendran, 2015). Robot lainnya adalah 
robot untuk membersihkan debu dan sampah pada 
rumah ataupun industry yang dapat dikendalikan 
menggunakan remote ataupun perintah suara 
(Sheikh & Kasat, 2018). Penelitian lain menunjukan 
bahwa pengendalian robot semi otomatis dapat 
dilakukan menggunakan perangkat berbasis Android 
(Anh, Chung, Tuan, & Khan, 2019). Selain itu 
penelitian lain juga menunjukan sebuah robot dapat 
dikendalikan melalui wifi perangkat android (Güleçi 
& Orhun, 2017). Kelebihan saat menggunakan 
koneksi Wifi adalah kecepatan transfer data yang 
mumpuni, sehingga dapat digunakan sekaligus untuk 
mengirimkan data video. 
Pengembangan robot untuk keperluan medis 
memang menjadi tantangan tersendiri. Mengingat, 
prosedur dalam kepentingan medis lebih ketat dan 
lebih sulit dibanding untuk kepentingan lainnya. 
Beberapa penelitian terkait robot pelayanan 
kesehatan antara lain terkait dengan perancangan 
sistem robot pelayanan kesehatan (Yu, Wang, & 
Zhao, 2005), analisis kestabilan robot saat bergerak 
(Diansheng, Sitong, Xuanhai, & Min, 2016), hingga 
perancangan robot untuk memonitor pasien lansia 
yang mengidap penyakit demensia (Yun, Kim, Park, 
& Kim, 2019). Robot untuk keperluan medis pada 
dasarnya diharapkan mampu berperan 
meningkatkan kualitas pelayanan kesehatan 
terhadap pasien. Tapi, disisi lain robot juga harus 
mampu berperan untuk memberikan nilai lebih pada 
investor rumah sakit (Alotaibi & Yamin, 2016). Hal 
tersebut tentunya membuat tantangan 
pengembangan robot untuk keperluan kesehatan 
lebih berat dan kompleks. Pengembangan robot 
yang relevan dengan penelitian ini memang cukup 
banyak dilakukan. Salah satunya adalah 
pengembangan robot untuk aplikasi logistik dalam 
ruangan (N. Ramdani et al, 2019). Meskipun masih 
dalam sebuah konsep, robot tersebut didesain untuk 
dapat menjalankan fungsi-fungsi pelayanan 
kesehatan antara lain melayani pengantaran obat 
atau barang hingga melaksanakan diagnosis yang 
bersifat tidak invasif. 
Penelitian lain terkait pengembagan robot 
pelayanan kesehatan adalah perancangan dan 
implementasi robot bantu kesehatan (Shubha & 
Meenakshi, 2019). Pada penelitian tersebut, robot 
juga difungsikan untuk memberikan pelayanan 
berupa pengambilan obat pasien sesuai jadwal yang 
telah ditentukan. Prinsip kerja dari robot tersebut 
adalah Robot akan membawakan obat ke pasien 
sesuai jadwal yang telah ditentukan secara otomatis 
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sesuai jalur yang telah ditentukan terlebih dahulu. 
Robot dilengkapi dengan sensor ultrasonic yang 
digunakan jika selama perjalanan terdapat halangan. 
Hanya saja robot tersebut masih memiliki 
keterbatasan. Karena sifatnya masih sebuah model 
dan memiliki ukuran kecil, benda yang dapat dibawa 
oleh robot hanya sekedar obat. Selain itu, jalur robot 
yang ditetapkan adalah jalur per pasien. Tentunya 
hal tersebut kurang cocok dan kurang efisien jika 
digunakan untuk menangani banyak pasien. 
II. METODE 
Alur Kerja Robot 
Pada dasarnya robot dirancang menggunakan 
kendali jarak jauh dalam membantu pelayanan rutin 
dan mengurangi kontak antar petugas kesehatan 
dengan pasien karantina COVID-19. Pelayanan 
rutin tersebut adalah pengiriman makan, obat, dan 
alat kesehatan yang sekiranya dapat digunakan 
secara mandiri oleh pasien. Secara umum, alur kerja 
robot saat melaksanakan tugas pengiriman 
makanan, obat atau alat kesehatan dapat dilihat pada 
Gambar 1. 
 
Gambar 1. Alur Kerja Robot 
Selain memberikan pelayanan rutin, robot juga 
dirancang untuk dapat melakukan komunikasi jarak 
jauh secara langsung. Sehingga saat petugas 
kesehatan perlu untuk menanyakan perkembangan 
kesehatan pasien karantina COVID-19 dapat 
dilaksanakan secara jarak jauh. Di sisi lain, pasien 
juga dapat menanyakan atau berkonsultasi terkait 
kesehatan jika mereka menginginkan atau saat 
pengantaran makanan. Secara garis besar alur kerja 
robot saat digunakan untuk konsultasi atau 
pemeriksaan jarak jauh dapat dilihat pada Gambar 
2. 
 
Gambar 2. Alur Kerja Robot Saat Video Call 
Rangkaian Elektronika 
Pada bagian rangkaian elektronikanya, robot 
dirancang menggunakan 2 buah mikrokontroler 
yaitu Raspberry Pi 4 dan Arduino Due. Alasan 
digunakannya 2 microcontroller yaitu untuk 
pembagian tugas yaitu Raspberry Pi 4 untuk 
komputasi dan Arduino Due untuk pengendalian 
aktuator. Hal tersebut bertujuan untuk meringankan 
beban Raspberry dengan cara mengurangi siklus 
program agar lebih fokus dalam mengolah citra dan 
menerima data dari remote pengendali. Blok 
diagram rangkaian elektronik dari robot dapat 
dilihat pada Gambar 3. 
 
 
Gambar 3. Blok Diagram Elektronika 
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Program robot secara umum terbagi menjadi 2 
yaitu program yang pada aplikasi Android yang 
lebih ditekankan pada antarmuka pengguna dan 
program pada kontroler robot yang menjadi 
penerima data dari pengendali untuk kemudian 
diolah menjadi pergerakan robot. Diagram alir 
program robot dapat dilihat pada Gambar 4. 
 
Gambar 4. Diagram Alir Program 
Desain Robot 
Robot yang telah dirancang memiliki dimensi 
terluar (50x57x150) cm yang terdiri dari bagian 
utama robot dan rak yang berfungsi sebagai tempat 
meletakkan makanan dan obat-obatan. Robot 
dirancang menggunakan sistem gerak holonomic, 
yaitu sebuah sistem yang memiliki jumlah derajat 
kebebasan sesuai dengan jumlah koordinat yang 
dibutuhkan untuk menyatakan konfigurasi dari 
sistem tersebut. Hal tersebut dipilih karena dengan 
menggunakan sistem ini robot tidak memiliki 
keterbatasan arah gerak, karena robot dapat 
berakselerasi dan bergerak memutar secara bebas 
pada absis x, ordinat y, dan orientasi θ sehingga 
robot dapat bergerak maju/mundur, bergeser ke 
kiri/kanan, dan berputar dengan bebas. Desain robot 
dapat dilihat pada Gambar 5. 
 
 
Gambar 5. Desain Robot 
Parameter Pemodelan dan Simulasi 
Pemodelan dan simulasi dilakukan untuk 
mengukur kekuatan stuktur dari robot saat diberikan 
beban. Material dan kekuatan luluh material yang 
digunakan dalam pemodelan dan simulasi dilihat 
pada Tabel 1. 
Tabel 1. Material dan kekuatan luluh komponen 































Pembebanan pada pemodelan dan simulasi  
dilakukan dengan memberikan beban sebesar 10 kg 
yang diasumsikan terdistribusi secara merata pada 
setiap tingkat rak. Beban tersebut adalah beban yang 
berasal dari makanan atau barang yang diangkut 
oleh robot. Posisi pembebanan tersebut dapat dilihat 
pada Gambar 6. 
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Gambar 6. Posisi Pembebanan 
III. HASIL DAN PEMBAHASAN 
Hasil Simulasi Pembebanan 
Hasil simulasi terkait tegangan von-mises 
dengan beban total 40 kg dapat dilihat pada Gambar 
7. Hasil tersebut menunjukan bahwa tegangan 
maksimal yang dihasilkan akibat beban yang 
diberikan masih sangat jauh dari kekuatan luluh dari 
stainless steel 201 yang digunakan sebagai rangka 
robot. Sehingga dapat dipastikan bahwa robot 
sangat aman untuk membawa beban makanan atau 
barang hingga 40 kg. Tegangan terbesar dari 
simulasi ini adalah 71.65 MPa yang terjadi pada 
bagian sambungan antara bagian utama robot dan 
rak.  
 
Gambar 7. Tegangan Von Mises hasil simulasi 
Selain tegangan von-mises yang masih jauh 
dari tegangan luluh bahan, hasil simulasi juga 
menunjukan bahwa displacement maksimal yang 
terjadi sangatlah kecil yaitu hanya sebesar 1,7 mm 
pada rak paling atas. Hasil tersebut dapat dilihat 
pada Gambar 8. 
 
Gambar 8. Analisis perpindahan hasil simulasi 
Hasil Pembuatan Prototipe Robot 
 
Hasil pembuatan robot dapat dilihat pada 
Gambar 9. 
 
Gambar 9. Hasil Pembuatan Robot 
Hasil Pembuatan Aplikasi Pengendali 
Fleksibilitas dan kemudahan mobilitas gawai 
berbasis Android menjadi pertimbangan mengapa 
handphone berbasis android dipilih sebagai 
pengendali robot. Komunikasi antara robot dan 
perangkat pengendali dilakukan menggunakan 
jaringan lokal berbasis wifi sehingga kedua 
perangkat (Robot dan handphone) harus terhubung 
pada jaringan yang sama. Antarmuka aplikasi saat 
awal koneksi dengan robot dapat dilihat pada 
Gambar 10. 
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Gambar 10. Antarmuka awal aplikasi untuk pengisian IP 
robot 
Sebelum terkoneksi dengan robot, aplikasi 
akan meminta pengguna untuk memasukan alamat 
IP dari robot. Setelah terkoneksi, antarmuka dari 
aplikasi akan langsung masuk ke antarmuka 
pengendalian robot. Antarmuka tersebut dapat 
dilihat pada Gambar 11. 
 
Gambar 11. Antarmuka Pengendalian Robot 
Secara default kamera yang ditampilkan adalah 
kamera bawah atau kamera navigasi. Jika akan 
digunakan untuk komunikasi video maka perlu 
memindah halaman aplikasi dengan menekan 
tombol video call pada antarmuka aplikasi. 
Antarmuka saat digunakan untuk komunikasi video 
dapat dilihat pada Gambar 12 Antarmuka Saat 
komunikasi video. Saat digunakan untuk 
komunikasi video, tombol up dan down berfungsi 
untuk menggerakan servo keatas atau kebawah agar 
mampu menyesuaikan tinggi pasien. 
 





Kendala yang muncul saat uji coba robot 
adalah kamera yang berada jauh dari poros roda 
robot mengalami goncangan saat robot bergerak. 
Hal tersebut mengganggu proses navigasi robot. 
Untuk mengatasi hal tersebut maka ditambahkan 
satu kamera yang difungsikan khusus untuk 
navigasi. Kamera tersebut berada pada bagian 
bawah robot dan sejajar dengan tutup frame robot. 




Gambar 13. Posisi Kamera Tambahan 
Salah satu pengujian yang dilakukan adalah 
mengukur jarak aktual antara objek dengan robot 
saat bagian bawah objek segaris dengan bagian 
bawah layar pengendali. Hal tersebut dilakukan 
untuk menciptakan persepsi bagi pengendali dalam 
memperkirakan jarak objek dengan robot saat 
pengendalian jarak jauh. Tampilan pada layar 




Gambar 14. Tampilan Saat mendeteksi Objek. 
Pada posisi tersebut, jarak yang terukur antara 
robot dan objek adalah 1.5 meter. Posisi aktual robot 
dengan benda dapat dilihat pada Gambar 15. 
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Gambar 15. Posisi Aktual Robot Terhadap Objek 
Kondisi diatas menunjukan bahwa meskipun 
objek yang ditampilkan di layar pengendali terlihat 
sangat dekat tetapi jarak aktualnya sangat jauh. Hal 
tersebut cukup mengganggu bagi yang belum 
terbiasa mengendalikan. Sebagai contoh adalah saat 
robot akan berbelok untuk masuk pada suatu pintu. 
Terbatasnya luas pandang yang bisa ditangkap 
kamera serta jauhnya posisi aktual robot terhadap 
pintu menyebabkan proses manuver untuk belok 
dan masuk ke dalam pintu sulit cukup sulit untuk 
dilakukan. Sehingga untuk mengurangi kendala 
tersebut, dilakukan penambahan lensa wide dengan 
pembesaran 0,4 kali. Sehingga didapatkan luas 
pandang yang lebih lebar dan jarak aktual robot 
dengan objek lebih dekat. Pemasangan lensa wide 
tersebut menyebabkan perubahan luas pandang 
yang dapat ditangkap kamera. Tampilan pada layar 
pengendali saat lensa wide terpasang dapat dilihat 
pada Gambar 16. 
 
 
Gambar 16. Tampilan Objek dengan lensa wide 0,4x 
Selain luas pandang yang bertambah lebar, 
jarak aktual robot terhadap objek pun berkurang. 
Pada posisi yang sama, jarak aktual robot terhadap 
objek saat menggunakan lensa wide 0,4x adalah 70 
cm. Posisi aktual robot dengan benda saat 
menggunakan lensa wide 0,4x dapat dilihat pada 
Gambar 17. 
 
Gambar 17. Posisi aktual saat menggunakan lensa wide 
IV. PENUTUP 
Kesimpulan 
Robot yang telah dirancang mampu menjalankan 
tugasnya untuk meminimalkan kontak anata pasiaen 
dengan tenaga kesehata. Robot tersebut mampu 
dikendalikan jarak jauh menggunakan gawai 
berbasis Android, memiliki fitur untuk video call dan 
dapat membawa beban hingga 40 kilogram.  
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